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図 1:OV関数 V(△x)-tanh(△3-2)+tanh(2)､感度 a-1･0､車両数20台での､サーキット上 (長さ






度は先行車Xn_1の速度をある一定時間 T後に換り返しており､形成された渋縞は一定の速度 vB で後退し
ていることがわかる1｡この性質をansa.tzとしてOVモデルの運動方程式(1)代入することで､多体問題であ
る追従方程式(1)を､一つのuniversalな関数に対する差分微分方程式に還元することが可能である｡挙の遅れ





































xn(i)- vj=t, Xnll(i)- V士t+△xj= (8)
という漸近的挙動を持つ (位置座標の原点の任意性に相当する定数項を無視た)ことがわかるので､これらと
式(2)から､
(V土 + vB)T-△3土 (9)
が成り立つ｡これは無限の過去および未来における､渋滞縞の静止系での単時間あたりの交通量が､いずれも
1/Tに等しくバランスしていること､なわ













































































? ? ? ? ? (18)
に従い､条件式F(T)-F(0)+VBT-△xA､F(-T+T)-F(-T)+VBT-△xBを満たす｡ここで T は､
車間距離が領域 ⅠⅠにある時間を表し､漸近軌道を特徴付ける新しいパラメータである｡領域 Ⅰおよび ⅠⅠⅠで
は､一棟流条件を満たす式(18)の解を容易に求めることができる｡領域 ⅠⅠでの解は､初めに右辺のF(i+T)



























図 3:∫-1.0,帆 -2.0,△〇S-2.0のSlope関数モデル｡ (左)α-1.0でのシミュレーションの rlimit




での解が最も簡単に求まるT≧ Tの場合について.､Tおび Tの a依存性を図3(右)に示した｡感度 a小さ
いときは､Tのa依存性はStep関数モデルのものとほとんど変わらくなる｡
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